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Mechanizm napedu stolika w urzadzeniu obracajacych przedmioty

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm napedu stolika w urzadzeniu obracajacym przedmioty,
a w szczegodlnosci pétwyroby ceramiczne.

Dotychczasowy stan techniki. Znane sg urzadzenia przeznaczone do obracania pétwyrobdéw ceramicznych
dokota osi pionowej instalowane w ciggu agregatow zatadowczych. Wsréd tych maszyn znane jest urzadzenie
obracajagce usytuowane mig¢dzy ucinaczem a podajnikiem listew. Jest ono wyposaZone w poziomy wahacz,
ktorego swobodny koniec jest podnoszony iopuszczany przy pomocy mechanizmu krzywkowego. Na obu
koricach wahacza znajduja sie¢ kota nawrotne z natoZonym na nie obiegowym ciggnem w postaci laricucha
ogniwowego. Do ciggna sa przymocowane obrotowe stoliki wyposaZone pod spodem w czopy, ktére wchodzac
na roboczym odcinki trasy ciggna w odpowiednio uksztaltowane prowadnice powodujg obrét stolika
z pétwyrobem dokota osi pionowej o kat 90°. Naped urzadzenia jest przenoszony od ucinacza znanymi
sposobami. Pétwyroby ceramiczne z ucinacza sa przenoszone na plyte slizgowa, w ktdrej wyciecie wchodzi
stolik urzadzenia obracajgcego i podnoszony przejmuje kolejng ksztahkg Napedzany ci¢ggnem stolik przenosi
. pétwyrdb na przenosnik tasmowy, obracajac si¢ po drodze o kat 90°, dzigki przejgciu czopa przez prowadnice
obracajaca.

PrzetoZenie obréconego pétwyrobu ze stolika na przenosnik tasmowy podajnika listew odbywa si¢ przy
zejsciu ciggna ze stolika w dét na kole nawrotnym. To znane urzadzenie cechuje wiele wad. Przy opisanym
obracaniu ksztattek ma miejsce udarowy charakter przejmowania przez stolik pétwyrobdw, przy czym uderzenia
wynikaja zaréwno z szybkiego wymuszonego ruchu pionowego swobodnego korica wahacza, jak irdZnicy
predkosci stolika i wyrobu w plaszczyZnie poziomej. Précz tego opisane urzadzenie stanowi odrgbna maszyne,
ktdra trzeba zainstalowaé w szeregu urzadzen agregatu zaladowczego pomi¢dzy ucinaczem i podajnikiem listew.
Powoduje to wydtuZenie linii transportowej itym samym wymaga wigkszej powierzchni w hali fabrycznej.
Ponadto urzadzenie charakteryzuje si¢ duzym ci¢Zarem i znaczng iloscig trudnych do wykonania elementdw.

Znane jest réowniez inne urzadzenie obracajace, wedtug patentu tymczasowego PRL nr P—151234, W tym
urzadzeniu wyeliminowano niektére — cho¢ nie wszystkie niekorzystne oddziatywania urzadzenia na
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potwyroby. Urzadzenie to ma obracajacy stolik usytuowany pomigdzy pasami przenosnika przesuwajacymi si¢
po dwdéch slizgach. Dla realizacji ruchu obracajacego stolik jest zaopatrzony w draZek osadzony wolnym koticem
przesuwnie w kulisic zamocowanej na obrotowym czopie utoZyskowanym w prowadnicy. Stolik jest osadzony
obrotowo na wozku przesuwajacym si¢ w prowadnicy ruchem posuwisto-zwrotnym, realizowanym przez uktad
dZwigni napedzanych krzywka. Prowadnica wraz z wozkiem jest unoszona i opuszczana drugim uktadem dZwigni
napedzanych krzywka.

~ Wodmianic tego urzadzenia stolik dla uzyskania ruchu obrotowego ma segment zebaty zazebiony
z 7¢batkg przymocowang do prowadnicy. Poprzez zastosowanie mechanizméw dzwigniowo-krzywkowych
urzadzenie kojarzy wszystkie ruchy robocze stolika. Krzywke napgdu ruchu post¢powego wozka dobrano w taki
sposob, aby w chwili nabierania i zdawania ksztaltek stolik miat juz pewng predkosé.

Obok nicwatpliwych zalet urzadzenie ma wady polegajace na tym, 2¢ przyjeta zasada napedu stolika nie
zapewnia catkowitego wyeliminowania sit dynamicznych:przy nabieraniu i zdawaniu potwyrobdw. O ile bowiem
w stosunku do dawniejszych rozwigzaii osiggni¢to zmniejszenie udaru przy przekazywaniu ksztattek w ruchu
postepowym, o tyle nie sa zupetnie spetnione warunki bezudarowego przckazywania pétwyrobéw w ruchu
obrotowym. Drzieje si¢ tak dlatego, Zc w uktadzic obrotowego napedu stolika skojarzonego z jego ruchem
postgpowym za pomocg draZka przesuwajacego si¢ w kulisie ma micjsce w chwili nabierania i zdawania
potwyrobdw zapoczatkowany juZ wczesniej obrot stolika. Skutkiem tego poruszajacy si¢ ruchem post¢powym
potwyréb, ktérego predkosé katowa jest rowna zeru jest podejmowany od spodu przez stolik poruszajacy sie
z inna, cho¢ zblizona do predkosci ksztattki predkoscia post¢pows i jednoczesnie obracajacy si¢ juZ ze znaczng
predkoscia obrotowa.

Opisane kinematyczne warunki pracy urzadzema sprawqu, 2e potwyrdb, obok nieznacznych udaréw
posuwnych doznaje przede wszystkim dwukrotnego udaru skr¢tnego — raz przy podejmowaniu przez stolik,
a drugi raz przy jego odktadaniu. To z kolei jest przyczyna skretnej deformacji ksztattki widocznej podczas
obserwacji pracy urzadzenia i uzasadnionej analiza kinematyczna jego pracy. Stopieri deformacji potwyrobu
zalezy od szybkosci pracy urzadzenia, a gérna dopuszczalna jego wartosé limituje wydajnosé zaréwno samego
podajnika obracajacego si¢, jak i catej linii produkcyjnej pustakéw, w ktérej urzadzenie obracajace stanowi jedno
z walnych ogniw. Deformacja potwyrobow jest teZ przyczyng pogarszajaca katowa dokiadnosé obracania
ksztattek, co nabiera szczegdlnego znaczenia przy probie zwigkszenia szybkosci pracy urzgdzenia obracajacego.
W pewnych warunkach katowa niedoktadnos¢ obracania ksztattek pochodzi od wady konstrukcyjnej.
Mianowicie momenty obrotowe przenoszone s3 z dra2ka sterujacego obrotem stolika przez potaczenie wpustowe
na watek obrotu stolika, a z tego watka drugim potaczeniem wpustowyf na stolik. UZycie dwoch potaczen
wpustowych procz nietechnologicznosci i pracochtonnosci wykonania przyczynia si¢ do tego, Ze przy
nadmiernym zuZyciu tych potaczeri doktadnosé obracania pogarsza sig, a odstepstwa od zatoZonego obrotu 90°
sy dosé znaczne, gdy? pewna niedoktadno$¢ pochodzi juz od trwatych deformacji skretnych pétwyrobow.
Czasem wigc obracanie wyrobéw zrealizowane przez urzadzenie obracajace wymaga r¢cznej korekty, gdy zle
obrdcenie ksztattek pogarsza warunki przeptywu pow}ietrz.a podczas- suszenia p6iwyrobéw w suszarniach
komorowy ch.

Skretne udary pomigdzy stolikiem i pétwyrobem sa przyczyna natychmiastowego zerwania przyczepnosci
na stykajacych si¢ powierzchniach, a skutkiem tego moment obrotowy przekazywany ze stolika na ksztattke lub
odwrotnie jest proporcjonalny do kinematycznego wspéiczynnika tarcia migdzy tracymi si¢ powierzchniami.
PoniewaZ wspdtczynnik ten jest znacznie mniejszy od wspétczynnika statycznego, przeto i moment obrotowy -
przekazywany przez stolik na pétwyréb musi by¢ w warunkach zerwanej przyczepnosci mniejszy od momentu
mo2liwego do . przenoszenia przez potaczenie w warunkach zapewniajacych wyzyskanie statycznego
wspotczynnika tarcia, Momenty te decydujg o wielkosci predkosci katowej i przyspieszenia katowego, jakie
moZna nadawaé wyrobowi, co scisle wiaZe si¢ z wydajnoscia urzadzenia. Dlatego te2 obracanie ksztattek
w warunkach tarcia ze wspotczynnikiem kinematycznym stanowi powazng wade urzadzenia obracajacego.

Przy skojarzeniu postgpowego ruchu stolika z jego ruchem obrotowym za pomocg opisanego mechanizmu,
udaru skr¢tnego wyelimonowad si¢ nie da przy 2adnych predkosciach pracy urzadzenia.

Istota wynalazku oraz skutki techniczne i techniczno-uzytkowe. Mechanizm obrotu stohka wedtug
wynalazku ma do osadzonego obrotowo na wdzku stolika bezposrednio przymocowang dZwignie kierujgca,
obracany przez tolysko osadzone za posrednictwem sworznia w jednym zramion dwuramiennej dZwigni
pomocniczej to2yskowanej obrotowo na wsporniku polgczonym na state z wozkiem. Obrét dZwigni
pomocniczej realizuje si¢ poprzez wspotprace zewngtrznej biezni toZyska tocznego osadzonego na jej drugim
ramicniu 2 prostopadty do ruchu wozka prowadnica potaczong wspornikiem z prowadnica wozka. Stolik ma
kotowe wybranic w swej  srodkowej czgsci, korzystnie dodatkowe wybrania piercicniowe na pozostalej
powicrzchni tak, 2¢ potwyrob styka si¢ ze stolikiem na jednej lub kilku powierzchniach pierscieniowych. Te
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powierzchnie styku celem zwigkszenia przyczepnosci do wyrobu sg poryflowane., Krzywka wymuszajaca
postepowy ruch wézka jest dobrana tak, aby predkosé postepowa wozka w,chwili nabierania i zdawania
p6twyrobéw byta réwna predkosci paséw transportera.

W pierwszej odmianie mechanizmu napgedowego wedtug wynalazku dZwignia pomocnicza dla uzyskania
ruchu obrotowego ma segment zebaty zazebiony z zgbatkg przymocowang do prowadnicy wézka, przy czym

,segment zebaty moZe by¢é skojarzony z zgbatkq a]tematywme zapewniajgc obrét dZwigni pomocniczej o kat 90°
- -albo o kat 270°.

W drugiej odmianie mechanizmu dZwignia pomocnicza jest wprawiana w obrét za pomocs dodatkowego
tqcznika o jednym koricu potgczonym obrotowo z tg 2e dZwignig pomocniczg, a drugim réwniez obrotowo
z prowadnicg wdzka,

Mechanizm obrotu stolika wedlug wynalazku przy zachowaniu pelnego skojarzenia wszystkich ruchdw
roboczych stolika zapewnia bezudarowo podejmowanie izdawanie p6iwyrob6éw, przy czym kryteria

‘ bezudarowych kontaktéw stolika z ksztattkami sa spetnione zaréwno w postgpowym jak i obrotowym ruchu

stolika ito w kaZdym zakresie szybkofci pracy urzgdzenia. Stolik ma w chwili podejmowania izdawania
pdtwyrobéw predkosé postepowa réwng predkosci paséw transportera, a predkosé obrotowa réwng zeru, Tym
samym eliminuje si¢ zaréwno posuwne jak iskretne udary dynamiczne izwigzane ztym deformacje
pétwyrobéw, aponadto zapewnia si¢ prace przy statycznym wspéiczynniku tarcia miedzy kontaktowa
powierzchnig stolika i ksztatkta, co z kolei pozwala na zwigkszenie momentu tarcia w poréwnaniu z momentem
przy kinematycznym wspétczynniku tarcia. Wainy przy obracaniu moment tarcia ulega dodatkowemu
powiekszeniu poprzez zapewnienie styku na jednej lub kilku poryflowanych powierzchniach pierscieniowych.

Zwigkszenie momentdw tarcia, a tym samym i momentéw obrotowych przekazywanych ze stolika na
ksztattke lub odwrotnie pozwala na skrécenie czasu obracania, a tym samym podwy2sza wydajno$¢ urzadzenia
obracajgcego wraz z calg linig produkcyjng pustakéw. Przymocowanie dZwigni kierujacej do stolika pozwala na
przenoszenie momentdw obrotowych bezposrednio z dZwigni na stolik, a tym samym eliminuje skretne
obcigZenie  watka to2yskujacego stolik, co z kolei zapewnia zlikwidowanie dwdch potgczeri wpustowych
i upraszcza osadzenie stolika na oéce to2yskujacej. Te zmiany pociagaja za sobg zmniejszenie wymiaréw
potaczenia oska—stolik, a likwidacja wpustéw przyczynia si¢ do podwy2szenia katowej doktadnosci obracania
wyrobdw.

Objasnienie figur na rysunku. Mechanizm obrotu stolika wedtug wynalazku jest przedstawiony
w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia mechanizm napedu stolika wraz z istotnymi
elementami urzqdzenia obracajacego w przekroju poprzecznym w potoZeniu odpowiadajagcym potowie roboczego
skoku wdzka, fig. 2 — przekrdj urzadzenia w widoku z géry w stosunku do fig. 1, fig. 3 — przekréj w widoku
z géry w koricowym potoZeniu skoku wozka, fig. 4 — przekrdj jak na fig. 1 w pierwszej odmianie mechanizmu,
fig. 5 — przekrdj jak na fig. 2w pierwszej odmianie mechanizmu, fig. 6 — przekréj jak na fig. 3 w pierwszej
odmianie mechanizmu, fig. 7 — przedstawia poloZenie jak na fig. 3 mechanizmu podstawowego w drugiej
odmianie, a fig. 8 — potozZenie jak na fig. 2 mechanizmu podstawowego w drugiej odmianie.

Szczegétowy opis wykonania wynalazku. Mechanizm obrotu stolika wedtug wynalazku ma mi¢dzy dwoma
pasami 1 przenosnika tasmowego, przesuwajacymi si¢ po §lizgach 2, umieszczony toZyskowany na osi 3 w wézku
4 stolik 5 o jednej lub kilku poryflowanych pierscieniowych kontaktowych powierzchniach 6. Do stolika § jest
na state przymocowana kierujgca dZwignia 7, ktérej boczne powierzchnie 8 wspétpracujg tocznie z zewnetrzng
bieznig tocznego to2yska 9, osadzonego na sworzniu 10, utwierdzonym w jednym koricu -dwuramiennej
pomocniczej dZwigni 11, ktéra za pomocg tocznych to2ysk 12 i sworznia 13 jest toZyskowana w swej srodkowej

czgdci na wsporniku 14 przytwierdzonym do wézka 4 przetaczajgcego si¢ na rolkach 15 w prowadnicach 16, przy

czym boczne prowadzenie wézka 4 w prowadnicach 16 zapewniajg rolki 17. Na drugim koricu pomocniczej
dZwigni 11 jest osadzony sworzeri 18, na ktdrego wolnym koricu jest osadzone toczne tolysko 19, ktérego
zewnetrzna bieZnia wspdtpracuje tocznie z prostopadlq do ruchu wézka 4 prowadnicq 20 potgczong sztywno
wspornikiem 21 z prowadnicami 16 wézka 4, W catlym zakresie drogi przesuwu wézka 4 mechanizm obrotu
stolika 5 jest zakryty ostong 22 przytwierdzong do prowadnicy 16. Posuwisto zwrotny ruch wézka 4, konieczny
dla przesunigcia wyrobu oraz ruchy unoszenia i opuszczania wézka 4 wraz z jego prowadnicami 16 potrzebne do
nabierania wyrobu celem obrécenia i zdawania po obréceniu — sg realizowane znanymi sposobami.

Dla realizacji bezudarowego podejmowania, obracania izdawania pétwyrobéw pewne elementy
mechanizmu obrotu stolika musza spetniaé¢ z géry narzucone warunki geometryczne. I tak, jedli s oznacza czynny
roboczy skok wézka 4 wraz ze stolikiem 5 i pétwyrobem réwny drodze liczonej od chwili podniesienia
péiwyrobu do jego zloZenia na pasach 1 transportera, to dtugo$¢ ramienia pomocniczej dZwigni 11, liczona od
frodka sworznia 13 do $rodka sworznia 18 musi byé réwna s/\/2. Jedli r jest dtugoécia ramienia pomocniczej
dZwigni 11 liczong od $rodka sworznia 13 do $rodka sworznia 10, to odlegtos¢ od érodka sworznia 13 do §rodka
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obrotu osi 3 stolika S musi byé réwna r/\/2. T e dwa warunki georﬁelryczne sg od siebie niezaleZne. Ponadto
krzywka wymuszajaca postepowy ruch wézka 4 musi byé¢ dobrana tak, aby predko$é postgpowa woézka 4 w
chwili nabierania i zdawania pétwyrobéw byta réwna predkosci paséw 1 transportera, przy czym profil krzywki
powinien réwnie2 zapewniaé, aby roboczy skok wézka 4 trwat dtuZej od jego skoku jatowego.

Dziatanie mechanizmu obrotu stolika ‘5 wraz zcalym urzadzeniem obracajgcym jest nastepujgce.
Przesuwany jednym uktadem krzywkowo-dZwighiowym wdzek 4 jest w poczgtku skoku roboczego podnoszony

-wraz z prowadnicami 16 przez uktad dZwigniowy czworoboku przegubowego wspdtpracujacy z drugg krzywka,

Wtym momencie stolik 5 majac predkoéé postgpows réwng predkoéci paséw 1 transportera nabiera wyréb
i podnosi go ponad poziom paséw 1 transportera,. a réwnoczesnie rozpoczyna si¢ poczynajagc od predkosci
katowej réwnej zeru obrét stolika 5 wywotany dziataniem na kierujacq dZwignie 7 to2ysk 9. Dziatanie to
pochodzi od wymuszonej postepowym ruchem woézka 4 wspdétpracy zewnegtrznej bie2ni toZyska 19 z prowadnicg
20 powodujacej obrét pomocniczej dZwigni 11 wokét osi sworznia 13. Obrét pomocniczej dZzwigni 11 powoduje
poprzez sworzeri 10 i to2ysko 9 nacisk na boczne powierzchnie 8 kierujgcej dZwigni 7, w rezultacie czego
nastepuje obrot dZzwigni 7 i stolika 5 w kierunku przeciwnym do obrotu pomocniczej dzwigni 11.

Po zrealizowaniu roboczego skoku ‘stolika 5 uktad czworoboku przegubowego powoduje opuszczenie
prowadnic 16 wraz z wézkiem 4, a p6twyréb majac predkosé katowa réwnag zero i post¢pows réwng predkosci

. paséw transportera | zostaje zloZony na pasy 1. W czasie opisanego wyZej skoku roboczego nastgpuje wraz

z przesunigciem obrot pétwyrobu o kat 90°.Po ztoZeniu pdtwyrobu stolik 5 wraz z'wézkiem 4 i prowadnicami
16 opuszcza si¢ dalej tak, aZ kontaktowa powierzchnia 6 stolika 5 znajdzie si¢ poniZej poziomu paséw |
transportera, wéwczas woézek 5 na skutek wymuszajacego dziatania krzywki wycofuje si¢ do potoenia
wyjsciowego, stolik 5 wykonuje w tym czasie obrét powrotny i caty cykl rozpoczyna si¢ od nowa.

W pierwszej odmianie mechanizmu napgdowego pomocnicza dZwignia 11 dla uzyskania ruchu obrotowego
ma z¢baty segment 23 zazgbiony z zgbatkg 24 przymocowang za posrednictwem wspornikéw 25 do prowadnicy
16 wézka 4, przy czym segment 23 moZe by¢ skojarzony z zebatka 24 alternatywnie, zapewniajac podczas
roboczego skoku s stolika 5 obrét pomocniczej dZwigni 11 o kat 90° albo 270°.

W drugiej odmianie mechanizmu pomocnicza dZwignia 11 jest wprawiana w obrdt za pomocg dodatkowego
tacznika 26 o jednym koricu potaczonym obrotowo z pomocnicza dZwignig 11, a drugim koricu osadzonym
obrotowo na prowadnicy 16 wézka 4 za pomocg wspornika 27. N

Mechanizm obrotu stolika 5 urzgdzenia obracajacego nadaje si¢ réwnie2 do zastosowania przy obracaniu
innych przedmiotéw, jak np. przedmioty natryskiwane farbg, pojemniki, przedmioty w procesie paczkowania,
przy czym waZne jest, 2e obracanie nastepuje w ruchu, tzn. w linii transportowej. :

Zastrzelenia patentowe

1. Mechanizm napgdu stolika w urzadzeniu obracajgcym przedmioty w ruchu, wlinii transportowej,
dziatajacy przy zapewnieniu ze strony urzadzenia posuwisto-zwrotnego przesuwu, przy réwnoczesnym
podnoszeniu i opuszczaniu wozka, a nadajacy si¢ w szczegdlnosci do zastosowania w urzadzeniu obracajgcym,
znamienny tym, 2e do stolika (5) o jednej lub kilku poryflowanych pierscieniowych kontaktowych
powierzchniach (6) jest na stale przymocowana Kkierujgca dZiwignia (7), ktérej boczne powierzchnie (8)
wspdlpracuja tocznie z bieZnig toczaego loZyska (9), osadzonego na sworzniu (10) utwierdzonym w jednym °
koricu dwuramiennej pomocniczej dZzwigni (11), ktéra za pomocg tocznych toZysk (12) i sworznia (13) jest
uto2yskowana w swej $rodkowej czesci na wsporniku (14), przytwierdzonym do woézka (4), a drugi koniec
pomocniczej dZwigni (11) jest wcisnigty wsworzeni (18), ktéry na swym wolnym koricu ma osadzone toczne -
tozysko (19) o zewnetrznej biczni wspétpracujacej tocznie z prowadnicg (20), potaczong sztywno wspornikiem
(21) z prowadnicami (16) wazka (4), przy czym dtugo$é ramienia pomcniczej dzwigni (11) liczona od érodka
sworznia (18) do $rodka sworznia (13), jest réwna roboczemu skokowi wézka (4) podzielonemu przez V2,
a odleglos¢ od $rodka sworznia (13) do srodka obrotu osi (3) stolika (5) jest rowna dtugosci drugiego ramienia
d/wu,nu (11) liczonej od srodka sworznia (13) do $rodka sworznia (10) po:mo#onq przez /2.

. Mechanizm napedu stolika w urzadzeniu obracajgcym przedmioty w ruchu, w linii transportowej,
dziul:chcy' przy _zapewnicniu ze strony urzgdzenia posuwisto-zwrotnego przesuwu, przy réwnoczesnym
podneszeniu i opuszezaniu wozka, a nadajacy sie w szczegdlnosci do zastosowania w urzgdzeniu obracajgcym,
/mamienny tym, 2 do stolika (5) ojednej lub kilku poryflowanych picrscieniowych kontaktowych
powicrzchniach (6) jest na state przymocowana kicrujgca dzwignia (7). ktorej ‘boczne powierzchnie (8)
wspalpracujy tocznie z bie2nig tocznego to2yska (9), osadzonego na sworzniu (10) utwierdzonym w jednym ~
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koficu dwuramiennej pomocniczej dzwigni (11), ktéra za pomocy tocznych to2ysk (12) i sworznia (13) jest
utozyskowana w swej $rodkowej czesci na wsporniku (14), przytwierdzonym do woézka (4), a drugi koniec
 pomocniczej dZwigni (11) stanowi przymocowany trwale zgbaty segment (23) zazebiony z zgbatka (24)
przymocowang za posrednictwem wspornikéw (25) do prowadnicy (16) wézka (4), przy czym segment (23) jest
skojarzony z zgbatkg (24) i zapewnia na roboczej dtugosci skoku stolika (5) obrét pomocniczej dZwigni (11)
o kat 90° wzglednie 270°.

3. Mechanizm napedu stolika w urzadzeniu obracajgcym przedmioty w ruchu, wlinii transportowej,
dziatajacy przy zapewnieniu ze strony urzadzenia- posuwisto-zwrotnego przesuwu, przy réwnoczesnym
podnoszeniu i opuszczaniu wézka, a nadajacy si¢ w szczegdlnoéci do zastosowania w urzgdzeniu obracajacym,
znamienny tym, 2e do stolika (5) ojednej lub kilku poryflowanych pierécieniowych kontaktowych -
powierzchniach (G) jest na state przymocowana kierujaca dZwignia (7), ktérej boczne powierzchnie (8)
wspétpracuja tocznie z bieZnig tocznego toZyska (9), osadzonego na sworzniu (10) utwierdzonym w jednym
koricu dwuramiennej pomocniczej dZwigni (11), kt6ra za pomocg tocznych toZysk (12) i sworznia (13) jest
utoyskowana wswej $rodkowej czesci na wsporniku (14), przytwierdzonym do wdzka (4), a drugi koniec
pomocniczej dZzwigni (11) jest wcisnigty w sworzeri (18), potgczony obrotowo z jednym koricem tacznika (26),
a drugi koniec tego lgcznika osadzony jest obrotowo na wsporniku (27) przymocowanym do prowadnicy (16)
woézka (4), przy czym diugo$é ramienia pomocniczej dZwigni (11) liczona od $rodka sworznia (18) do $rodka
sworznia (13) jest réwna roboczemu skokowi wozka (4) podzielonemu przez v/2, a odlegto$é od srodka sworznia
(13) do $rodka obrotu osi (3) stolika (5) jest réwna dtugoséci drugiego ramienia dZwigni (11) liczonej od $rodka
sworznia (13) do $rodka sworznia (10) pomnoZonej przez v/2. '
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